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With the head mount displays are getting popular, virtual 
reality technology is put to the practical use. Many 
devices and applications are introduced to public markets, 
and consumers are able to use them readily. Most 
applications, however, use the shape models generated 
inside the computer, but ones from real objects in real 
world will become common in near future. It is necessary 
to develop a technique to generate a shape model from 
three-dimensional scan of a moving object, this paper 
proposes a method to create a three-dimensional model 
in real time using multiple RGBD cameras. The proposed 
method estimates the shape model using voxels. 
Simultaneously scan the entire circumference of the 
subject with multiple cameras. Using depth data obtained 
from each camera, that express the distance to the surface, 
we give weights to each voxels at the measured distance. 
The polygons which are rendered for each voxel are 
calculated using the Marching Cubes method. In order to 
reduce the cost of Marching Cube, we introduced Octree 
to reduce the searching area of rendered polygons.  In the 
existing work using the surface model, the processing 
speed decreases with the number of cameras, but our 
proposed method is hardly affected. It gains four times 
faster than the existing method from the experiment using 

































































2.1. Kinect Fusion 
Izadiら[1][2]は，リアルタイムに三次元形状の復元を行
う Kinect Fusion を開発した．RGBD カメラである




















































ータ間で ICP(Iterative Closest Point)[4]による詳細な位置合
わせを行う．本実験では CUDA 環境を用いるため，
















図 1  サーフェスモデルの概要 
 
図 2  提案手法の概要 
 































































ら 2m の距離に RGBD カメラを 4 台配置してデータを持
つボリュームボクセルの量を測定した．ボリュームボク





いる．Octree は子を 8 個持つ 8 分木の木構造であり，モ
デルを生成する空間を大きな 1 つのボクセルとみなし，













これらの 8 つの値の符号から Marching Cubes 法[6]によっ
てポリゴン群を割り当てる．割り当てられる三角形のパ


























境では先行研究と同じ 4 台を使用する．図 5 のように，















ICP は対応関係が未知な 2 点群 𝒙と 𝒚をマッチングさせ，
反復的に比較していくことにより位置を合わせる手法で
ある．任意の点 𝑥𝑖と最近傍な 𝑦𝑖を探索し，それを仮の対









































図 4 出力結果 
 




















 実験 1：RGBDカメラの台数による処理速度 
 実験 2：各処理の実行速度 
 実験 3：表面形状推定を行うボクセル数による処
理速度 
実験 1 では，使用する RGBD カメラを 1~4 台の場合の
処理速度を測定し，サーフェスモデルベースと比較する
ことでボクセルモデルベースの有意差を示す．実験 2 は









使用する RGBDカメラには Kinect V2を用いた．RGBD
カメラと接続し，データ送信を行うクライアントには
Intel Corei7-4710MQ 2.50GHzを搭載した PCを，受信した
データから三次元モデルを生成するサーバには Intel 
Corei7-7700K 4.20GHz，NVIDIA GeForce GTX 1080Tiを搭
載した PC を用いた．生成した三次元モデルの描画には
OpenGLを用いる．実験環境は 4.2節と同様とする．また，
実験 1 と実験 2 については，被写体は描画面積の違いが
処理速度に影響しないように，静止物体を用いる． 
図 6 に実験 1 の比較結果を示す．破線は 3 節で行った





いる．2 台で 18msec，3 台で 21msec，4 台で 24msec とい
う結果になった．カメラが 1 台増加するごとに処理速度
は 1~3msec増している．  
図 7 には実験 2 の結果を示す．ボクセルデータ更新処









図 6 カメラ台数による処理速度の比較  
図 7 各処理の実行速度 
 












































 図 8 に実験 3 の結果を示す．ボクセル数は約

















その処理速度も 1 台あたり約 3msec となっている．その
ため，カメラ台数が増加しても処理速度は大きく変わる
ことがなかった． 
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